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MIKROSKOP 

Die vorliegende Erf indung bezieht sich auf ein optisches 
5 Mikroskop nach dem Oberbegriff des Anspruchs 1. 

Mikroskope, welche die Beobachtung vergroSerter Abbil- 
dungen von feinen Proben und die. Auf zeichnung solcher Abbil- 
dungen mit f otograf ischen Kameras, Videokameras usw. gestat- 
ten, werden im grofcen Umfang fur Analysen und Kontrollen auf 
10 industriellen, biologischen und anderen Anwendungsgebieten 
verwendet. Die auf diesen Gebieten verwende ten Mikroskope 
sind grundsatzlich mit einer Mehrzahl von Objektiviinsen 
ausgerustet, die unterschiedliche Vergrofierungen haben und 
auf einem Drehrevolver befestigt sind, welcher elektrisch 
15, oder manuell zum Umschalten der Objektiviinsen, urn sie in 
ein optisches Beobachtungssystem einzusetzen, gedreht wird. 
Gewdhnlich ist es jedoch unmoglich, eine Probe unter optitna- 
len Bedingungen durch die einzelnen Objektiviinsen hindurch 
zu beobachten, ohne gleichzeitig mit dem Umschalten der 
20 Objektiviinsen die Belichtungsbedingungen der Probe zu 

andern. Dariiber hinaus haben die herkommlichen Mikroskope 
den Nachteil gemeinsam, daS sie es erfordern, eine zu beob- 
achtende Probe jedesmal in den Brennpunkt zu bringen, wenn 
die Objektiviinsen von einer zur anderen umgeschaltet wer- 
25 den, wpdurch die Mikroskopierer eine langere Zeit zur Bedie- 
nung des Mikroskops verbrauchen als die Zeit, die fur die 
gewunschten Analysen und Kontrollen nutzbar ist. 

Urn diesen Nachteil zu korrigieren, haben U.S. -Patent Nr. 
4,661,692, Europaisches Patent 124,241 und DE 3,707,487 
30 Mikroskope mit verbesserter Bedienbarkeit vorgeschlageh, bei 
denen optische Beleuchtungssysteme automat isch ausgetauscht 
werden, so daS eine optimale Beleuchtungsbedingung gemeinsam 
mit dem Umschalten der Objektiviinsen eingerichtet wird, und 
bei denen die Proben in den Brennpunkt mittels eines automa- 
35 tischen Fokussiermechanismus gebracht werden. 
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Jedoch hatten die oben erwahnten herkommlichen Mikro.sko- 
pe den anderen Nachteil gemein, daS namlich Proben durch die 
Umschaltoperation der objektivlinsen infolge von Herstel- 
lungstoleranzen oder Abmessungsf ehlern von Teilkomponenten 
5 raehr oder weniger defokussiert wurden und daS das Mikroskop 
eine erneute Fokussierung von Proben erfordert. 

Die Merkmale des Oberbegriffs des Anspruchs 1 sind aus_ 
US-A-4 725 720 bekannt. Dieses Mikroskop arbeitet mit einem 
Autofokus- System und die eingegebenen und gespeicherten 
10 Daten sind VergroSerungsdaten, welche sich auf die Objektiv- 
linsen beziehen und deren Auswahl steuem. Das Autofokus- 
System ist ziemlich kompliziert. Eingangs- und Speichermit- 
tel sind auSerdem aus DE-A-3 707 487 bekannt . Dieses op- 
tische Mikroskop arbeitet ebenso mit einem Autofokus -System. 
15 Die Daten werden verwendet, um eine zusatzliche Einrichtung 
des Autof okus-Systems zum Verbessern der Punktion des letz- 
teren zu steuem. Das Autofokus -System ist noch komplizier- 
tear. 

Angesichts der oben beschriebenen Probleme ist es eine 
20 primare Aufgabe der vorliegenden Erfindung, ein Mikroskop 
zur Verfugung zu stelleri, welches stets fokus sierte Beain- 
gungen einstellen kann, selbst nachdem die an einem Revolver 
angebrachten Objektivlinsen zum Andern des VergroSerungsni- 
veaus zur Beobachtung von einer zur anderen umgeschaltet 
25 wurden, und das folglich kelne Operation zur erneuten Fokus- 
sierung erfordert. 

Gemafi der vorliegenden Erfindung wird dieses Ziel durch 
die Merkmale des Anspruchs 1 erreicht. 

Es wird eine anfangliche Fokussierung far jede der Ob- 
— 30— j-ektivl-i-nsen-ausgefuhrt— wor-au-fhi-n-d-i-e-P-arafokali.tatspos.i_r 
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t ion. des bewegten Teils (des Objekttisches oder des Revol- 
vers) als speziell jeder der Objektivlinsen zugeordnete 
Parafokalitatspositionsdaten in die Speichereinreichtung • 
eingegeben wird. Anschliefcend liest die Steuereinrichtung, 
35 wenn ein Objektivlinse ausgewahlt wird, die der ausgewahlten 
Objektivlinse entsprechenden Parafokalitatspositionsdaten 



aus der Speichereinrichtung aus, und es wird eine Fokussie- 
rungsoperation automat isch ausgefvihrt, indem die Steuerein- 
richtung ein auf den Paraf okalitatspositionsdaten basieren- 
des Steuersignal an die Fokussiereinrichtung sendet, urn das 
5 zu. bewegende Teil an die einzurichtende Position zu ver- 
schieben. 

Da das der vorliegenden Erfindung gemaSe Mikroskop kei- 
nen Autof okusmechanismus erfordert, kann die Struktur ver- 
einfacht werden. Daruber hinaus kann eine manuell einge- 
10 stellte Position als Parafokalitatsposition unter Verwendung 
elektrischer Eingabemittel gesetzt werden; der Benutzer kann 
Paraf okalitatspositionsdaten setzen, wie er mochte. 

Die vorliegende Erfindung ist dadurch gekennzeichnet , 
daS die Fokussieroperation in bezug auf eine ausgewahlte 
15 Objektivlinse ausgefxihrt wird, indem die Verschiebung des zu 
bewegenden Teils (des Tisches oder des Revolvers) numerisch 
basierend auf den manuell eingerichteten, jeder der 
Objektivlinsen entsprechenden Paraf okalitatspositionsdaten 
gesteuert wird, ohne einen optischen Autof okussierungsmecha- 
20 nismus zu verwenden. 

Zusatzliche vorteilliaf te Merkmale werden gemaS den An- 
spriichen 2 bis 5 zur Verfiigung gestellt . 

Diese und andere Aufgaben ebenso wie die Merkmale und 
die Vorteile der vorliegenden Erfindung werden anhand der 
25 folgenden detaillierten Beschreibung der bevorzugten Ausfiih- 
rungsbeispiele in Verbindung mit den zugehorigen Zeichnungen 
klar. 

Fig. 1 ist eine Blockdarstellung, die ein Ausfiih- 
rungsbeispiel 1 des Mikroskops gemafi der 
3 0 vorliegenden Erfindung veranschaulicht ; 

Fig. 2 ist eine ein Beispiel einer Eingabeein- 
richtung veranschaulichende Draufsicht; 
Fig. 3 ist eine Draufsicht, die ein Beispiel ei- 
ner Verkopplung zwischen einem Drehrevol- 
35 ver und einem Sensor zur Erfassung der Re- 

volverposition beschreibt ; 



Fig. 4 ist eine Perspektivansicht , die ein Bei- 
spiel eines Fokussierknopf s veranschau- 
licht; 

Fig. 5 ist eine Schnittansicht , die, die Objekt- 
tischpositionen im fokussierten Zustand 
fur die einzelnen Objektivlinsen be- 
schreibt ; 

Fig- 6 ist ein Ablauf diagramm, das den Arbeit sab- 
lauf des Mikroskops gemaS der vorliegenden 
Erfindung veranschaulicht ; 

Fig- 7 bis 

Fig. 9 sind Blockdarstellungen, die Ausfiihrungs- 
beispiele 2 bis 4 des Mikroskops gemaS der 
vorliegenden Erfindung veranschaulichen; 
und 

Fig. 10 A und 

Fig. 10 B sind Schnittansichten, die Ausf iihrungsbei- 
spiel 5 des Mikroskops gemaS der vorlie- 
genden Erfindung beschreiben. 

Im folgenden wird ein Ausfuhrungsbeispiel des Mikroskops 
gemaS der vorliegenden Erfindung unter Beziignahme auf Fig. 1 
bis Fig. G beschrieben. Fig. 1 zeigt eine Blockdarstellung 
eines Steuersystems fur ein Mikroskop, das rait eiiiem Objekt- 
tisch ausgerustet ist, welcher auf und nieder bewegt werden 
soli. Bei dieser Zeichnung reprasentiert das Bezugszeichen 1 
eine Eingabeeinrichtung zum Eingeben von Obj ektivlinsendaten 
und Objekttischpositionsdaten. Diese beispielsweise in Fig. 
2 dargestellte Eingabeeinrichtung umfafit numerische Tasten 

101 und einen Setzknopf 102 zu mj^enjroa Dat.en. — Das-Be— 

zugszeichen 2 bezeichnet eine Speicherschaltung zum Spei- 
chern eingegebener Daten, welche eine Datentabelle 2 01 zum 
Speichern der Daten aufweist (Fig. 6) . Das Bezugszeichen 3 
bezeichnet einen Drehrevolver; das Bezugszeichen 4 reprasen- 
tiert einen die Revolverposition erf assenden Sensor zum 
Erf assen, welche Obj ektivlinse in den optischen Beobach- 
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tungspfad eingesetzt ist; das Bezugszeichen 5 kennzeichnet 
eine Steuerschaltung zum Verarbeiten von Signalen, die von 
der Speicherschaltung und dem die Revolverposition erf assen- 
den Sensor ausgesendet werden; das Bezugszeichen 6 bezeich- 
5 net einen Motor zum Auf- und Ab-Bewegen eines Obj ekttisches 
in Uber e ins timmung mit den von der Steuerschaltung 5 uber 
eine Motortreiberschaltung 7 ausgesendeten Signalen; und das 
Bezugszeichen 9 reprasentiert einen Fokussierknopf bekannter 
Art, der eingravierte Unterteilungen 901 hat und der zum 
10 manuellen Auf- und Niederbewegen des Obj ekttisches 8 verwen- 
det werden soil. In dem Drehrevolver 3, beispielsweise 
befestigt oder gebildet an oder in seinem beweglichen Teil, 
befinden sich ref lektierende Platten 310, 311, 321, ... in 
Form koaxialer Bogen oder Schlitze 310 1 , 311', 312, 1 ... in 
15 Form koaxialer Bogen, welche sich uber den Bereich erstrek- 
ken, der den Rotationswinkeln entspricht, die zum Hinein- 
bringen der jeweiligen Obj ektivlinsen 10, 11, 12, ... aus 
ihren Standardpositionen in den optischen Pf ad erforderlich 
sind. Wenn eine Mehrzahl von Sensoren 401, 402, 403, des 
20 Reflexionstyps als die Revolverposition erfassender Sensor 4 
verwendet werden, so sind eine Mehrzahl von bogenf ormigen 
reflektierenden Platten 310, 311, 312, ... an den Positioned 
angeordnet, die den jeweiligen Sensoren entsprecheh, oder 
wenn eine Mehrzahl von Sensoren 401', 402 l , 403 1 , ... des 
25 Transmissionstyps als die Revolverposition erfassender 

Sensor 4 verwendet werden, so sind eine Mehrzahl von bogen- - 
formigen Schlitzen 310 1 , 311" , 312 1 an den den jeweiligen 
Sensoren entsprechenden Positionen gebildet, wodurch es der 
Steuerschaltung moglich wird zu erfassen, welche Objektiv- 
30 linse in den optischen Pfad eingesetzt wurde . 

Im folgenden wird die Funktion des Ausfuhrungsbei spiels 
1 beschrieben. 

Zuerst wird die Prozedur zum Eingeben der Daten be- 
schrieben. Der Drehrevolver 3 ist im allgemeinen mit vier 
35 bis sechs Obj ektivlinsen ausgestattet , welche unterschied- 
liche Fokussierpositionen infolge unterschiedlicher Brenn- 
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weiten der entsprechenden Objektivlinsen aber auch infolge 
der Arbeitstoleranzen des Revolvers haben. Fig. 5 veran- 
schaulicht schematisch die Obj ekttischpositionen 10 f , ll 1 , 
12 1 , . N* in den f okussierten Zustanden der Objektivlin- 
5 sen 10, 11, 12, . .., N 1 . Es ist folglich erf orderlich, die 
den f okussierten Zustanden der einzelnen Objektivlinsen 
entsprechenden Obj ekttischpositionen als speziell zugeord- 
nete Daten in die Datentabelle 201 zu speichern. Diese Daten 
sollen bei den unten beschriebenen Prozeduren eingegeben 
10 werden. Im folgenden sei angenommen, daS die Objektivlinse 

10 als Standard genommen wird. Zuerst wird der Objekttisch 8 
durch Drehen des Fokussierknopf s 9 bewegt, bis die der 
Objektivlinse 10 entsprechende Objekttischposition 10 1 
erreicht ist. In diesem Fall kann die Bewegungsdistanz des 

15 Objekttischs 8 auf einer mit einer* Skaleneinteilung versehen 
Skalenscheibe 901 abgelesen werden, und ein numerischer Wert 
«0" muS mit Hilfe der Eingabeeinrichtung 1 zum Setzen der 
Position des Objekttischs 8 als Ursprungsposition eingegeben 
werden. Diese Daten werden durch Drucken des Knopf es "0" auf 

20 der numerischen Tastatur 101 und durch anschliefiendes Driik- 
ken des Setzknopfs 102 eingegeben. Bei Drucken des Setz- 
knopf s 102 wird die zu diesem Zeitpunkt verhandene Revolver- 
position in die Datentabelle 201 der Speicherschaltung 2 
zusammen mit den Objekttischdaten ("0" in diesem Fall zum 

25 Anzeigen der Standardposition) unter Zusammenwirken der 

ref lektierenden Platten 311, 312, 313, ... und der Sensoren 
401, 402, 403, ... oder unter Zusammenwirken der Schlitze 
311', 312', 313 1 , ... und der Sensoren 4 01 1 , 402', 403', ... 
aufgezeichnet . Dann wird die Objektivlinse 11 in den op- 

30 tischen Pfad anstelle der Obj ektivl inse^ 10 durch _Dr.ehen_des — 

__J Revolvers 3 in die durch den Pfeil 3 in Fig. 3 angezeigte 
Richtung gebracht, und der Objekttisch 8 wird erneut durch 
Drehen des Fokussierknopf s 9 bewegt, bis die Objektivlinse 

11 in die Fokussierposition gebracht ist. In diesem Fall 
.35 kann ebenfalls die Bewegungsdistanz des Objekttischs 8 auf 

der mit einer Gradeinteilung versehenen Skalenscheibe 901 
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abgelesen werden, und ein die Bewegungsdistanz reprasentie- 
render numerischer Wert wird mit Hilfe der Eingabeeinrich- 
tung 1 eingegeben und als Objekttischpositionsdaten zusammen 
mit den zu diesem Zeitpunkt vorhandenen Revolverpositionsda- 
5 ten in die Datentabelle 201 der Speicherschaltung 2 durch 
Drucken des Setzknopfs 102 auf gezeichnet . Daruber hinaus 
werden ahnliche Prozeduren fur jede der Objektivlinsen 12 
und samtliche restlichen an dem Revolver 3 befestigten 
Objektivlinsen wiederholt, urn die Revolverpositions- und 
10 Objekttischpositionsdaten im fokussierten Zustand in der 
Datentabelle 201 auf zuzeichnen. 

Im folgenden wird die Betriebsweise fur das Ausfuhrungs- 
beispiel 1 insbesondere unter Bezugnahme auf Fig. 6 be- 
scnrieben. Wenn ein an dem Mikroskop angeordneter Stromver- 
15 sorgungsschalter (nicht gezeigt) eingeschaltet wird, so wird 
beispielsweise die Revolverposition, die der Objektivlinse 
10, welche in den optischen Pfad eingesetzt ist, entspricht, 
von dem die Revolverposition erfassenden Sensor 4 bestatigt. 
Die Steuerschaltung 5 liest die der bestatigten Revolverpo- 
20 sition entsprechenden Objekttischpositionsdaten aus der 

Datentabelle 201 der Speicherschaltung 2 aus (im folgenden 
als Daten A bezeichnet) . Wenn die Daten mit Hilfe der. Einga- 
beeinrichtung 1 eingegeben und der Setzknopf 102 bei diesem 
Schritt gedruckt wird, werden die zu diesem Zeitpunkt vor- 
25 handene Revolverposition und die eingegebeneh Daten in die 
Datentabelle 201 wie oben beschrieben auf gezeichnet . Im 
Unterschied dazu wird, wenn der Revolver 3 ohne Ausfuhren 
der oben beschriebenen Eingabeoperationen gedreht und bei- 
spielsweise die Objektivlinse 11 in den optischen Beobach- 
3 0 tungspfad gebracht wird, die neue Revolverposition von dem 
die Revolverposition erfassenden Sensor 4 bestatigt und die 
Steuerschaltung 5 liest die der neu bestatigten Revolverpo- 
sition entsprechenden Objekttischpositionsdaten (im folgen- 
den als Daten B bezeichnet) aus der Datentabelle 201 der 
35 Speicherschaltung 2 aus. Die Steuerschaltung 5 berechnet 
eine Bewegungsdistanz C fur den Objekttisch auf der Grund- 
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a x*r- Daten B und gibt das Berechnungser- 
la ge der "•r.i^LS^ltung 7 aus su m Korrigieren 
gebnis an dre """^^ durch Beuegen des Objefcttisoha 8 

des def ° kU :"; rt c en D n n di.se. Zustand die Daten X in der 
urn die D.stans C werdeni werden die aktuellen 

Steuerschaltung 5 gehalten wer . ^ steuers chaltung 5 

Daten .A -^^,1-:^'^ nacnete Kevoiverdre- 

r;:r riSte * v=i - e —s 

ranzen ae* AuS f u hrungsbexspxel 1 

beendet. Dement sprechend Ixefert das A 

3 ::retner zur anderen in der Praxis erf order, und exnen 
hohen Bedienkomfort sichert. 

AuSerdem ist es selbst dann, wenn sxch dxe Hohe fur 
. v, . en < sweise durch Austauschen der 

oute Fokussierung bexspxelswexse aur 

- ^ - a „«rreichend, die Fokussieroperatxon nur rur 
Pro ben andert, ^"Tl^er befestigten Ob^tivlin- 
0 irgendexn . der ^ spiel t so be schaf fen 

sen auszufuhren. da das A obje kttischs fur 

ist, daE es die Different m der Hohe des j £feren . 
die einzelnen objektivlinsen ausliest und nur die, Drfferen 
Ten in dlr ^he des Obiefcttiscns wie oben 

" 9ler Fig 1 ist eine Blockdarstellung eines Steuersyste„s 

9 w 2 der vorliegenden Erfxndung 

das in dem Ausfuhrungsbexspxel 2 vo 9 

^ 4- M ird Das Ausfuhrungsbexspxel 2 verwenaec a 
verwendet wxrd. uas => rttvie-kttisch 

_ . „ p r f aS sende System und das den ObDeKtcisui 

3 0-antrerbende system g objektti sohposition erfassenden 

"I a deHn der de. Ob 3 e k ttiscn S entsprecnenden 
Position angeordnet ist, zu™ Erieicbtern der 
O^tiviinsendaten und der ~ u - 

35 gesagt ist das ^^f^fJ^^Z standard- 
iert, welcher die Notwendigkeit zum Setzen em 
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v. .itlot bzw welcher die den fokussierten Zust&nden 
- Insan entsprecbenden T iscbpositionen in Porm 
Softer Werte erfa St . In diesem Pali konnen^die Tiscbposi- 

nnt-erteilungen auf der mit einer 
tionen durch Auslesen der Unterteixui y 

d . e Drehwinke l des 

c p-inteilung versenenen SKaia »ux 

S Bint.iJ.ung uerde n. Wie bei der Datenemgabe- 

Fokussierknopfs 9 erfaEt werae ober £lache 
prozedur fur das Ausfuhrungsbeispiel 2 »ird em 
ellr auf den, Tisch 8 piazierten Probe in den B-nnpunKt 
liner der an de m Revolver 3 bef estigten und in den optisohen 
X. IZ gebrachten ObjeKtivlinsen gebracht und — 

SPeicLm der zu diesem Zeitpunkt vorhandenen Ob,ektivlm- 
sendaterund der Tisobpositionsdaten von dem die 
t^n erfassenden Sansor 14 in die steuerscbaltung ^ 
Speicnerscbaltung 2 ein Setzsebalter 13 f^^J^ 
15 eingabe kann abgeseblossen warden durch 

- Prozeduren fur samtliche Objektivlinsen. die an dem Drehre 
volver befestigt aind. Die Funktionen des Ausfuhrungsbei- 
spiels 2 aind ahnlich denen dea Ausfuhrungsbeiapiels 1. 

spiex - . nK . vHvl insen durch Drehen 

Konkret gesagt werden, wenn die Objektivlinsen 

20 dea Drehrevolvers .3 von einer zur anderen umgeschaltet 

werden. die von dem die Tisehposition erfassenden Sensor 14 
gelieferten Tischpositionsdaten und die in ^eicner- 
Lhaltung 2 gespeicberten Tiscbpositionsdaten fur die neu 
ausgewahlte Objektivlinse in die steuersohaltung 2 zur 
ausgewani „ otor drehwinkel auf der Basis des 

25 Berechnung emgelesen, ein Motorui 

Bereehnungsergebnisses bestir.:, der Motor 6 durch die 
"rortreiberschaltung 7 angetrieben und der Obiekttisch zum 
Korrigieren des defokussierten Zustandes bewegt. 
rungsbeiapiel 2, welches mit dem Tischpositionssensor 14 
■ 3 P . . ^ s eine Bestatigung der aktu- 

30 ausgerustet ist, ^™*™£ZL des de f okussierten 

<=*llen Tischposition und em Korrigieren ^ 
■ Zustandes, sofern der Tisch a angestoSen und nach oben oder 
nach unten verschoben wurde, wodurch ein exzellenterer 
Bedienkomfort als bei. Ausf uhrungsbeispiel 1 gesichert wird. 
3S rig. 8 zeigt eine Blockdarstellung eines Steuersystems 

d as f/r das Ausfuhrungsbeispiel 3 der vorliegenden Erfindung 
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verwendet wird. Das Ausf uhrungsbeispiel 3 kann ebenso wie 
das Ausf uhrungsbeispiel 2 die Position des Objekttisches 8 
erfassen. Jedoch fiihrt das Ausf uhrungsbeispiel 3 die Erf as- 
sung der Objekttischposition durch Verwendung eines mit dem 
5 Motor 6 verbunden Kodierers 15 anstelle des Tischpositions- 
erf assungssensors 14 des Ausfuhrungsbeispiels 2 aus und ist 
in der Lage, das Ausgangssignals des Kodierers 15 als Tisch- 
positionsdaten in der Speicherschaltung 2 zu speichern, 
Dementsprechend hat das Aus fiihrungsbei spiel 3 Punktionen 

10 ahnlich denen des Ausfuhrungsbeispiels 2. Ira Ausf uhrungsbei- 
spiel 3 uberwacht die Steuerschalturig 5 stets die Tischposi- 
tionsdaten (Kodiererwert) fur die neu in den optischen 
Beobachtungspf ad eingesetzten Objektivlinsen, welche zuvor 
in der Speicherschaltung 2 gespeichert wurden, und die 

15 aktuellen Tischpositionsdaten f die vori dem Motor 6 

(Dekodiererwert) zuriickgekoppelt werden, und die Tischtrei- 
berschaltung 7 treibt den Motor 6 so an, daS er den Tisch 8 
zur Korrektur des def okussierten Zustandes bewegt . 

Fig. 9 ist eine Blockdarstellung, die ein fur das Aus- 

20 fiihrungsbeispiel 4 der vorliegenden Erfindung ausgewahltes 
Steuersystem veranschaulicht . Das Ausf uhrungsbeispiel 4 ist 
hinsichtlich der Prinzipien des Betriebs, der Funktion, der 
Wirkungen usw. ahnlich dem Ausfiihrungsbeispiel 3/ ist aber 
so ausgefiihrt,* daJ3 es die Korrektur des def okussierten 

25 Zustandes durch Auf- und Abbewegen des Drehrevolvers 3 

ausfiihrt, was es vom Ausfiihrungsbeispiel 3 unterscheidet , 
welches die Korrektur des def okussierten Zustandes durch 
Auf- und Abbewegen des Objekttisches ausfiihrt. Wie fur die 
Funktionen des Ausfuhrungsbeispiels 4 zum Korrigieren des 

30 def oku ssierten Zustandes erfa&t der Revol-verpnai t i ons.erf.aa- 



sungssensor 4 die Drehposition des Revolvers, d.h. die Daten 
uber die neu in den optischen Beobachtungspf ad eingesetzte 
Objektivlinse und die aktuelle Hohe des Revolvers 3 # ver- 
gleicht die Steuerschaltung 5 die Hohe mit den Revolver- 
35 hohendaten fur die neu in den optischen Beobachtungspf ad 

eingesetzte Objektivlinse, welche in der Speicherschaltung 2 
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gespeichert sind, und bestimmt sie die vertikale Bewegungs- 
distanz fur den Revolver, und treibt die Motortreiberschal- 
tung 7 den Motor 7 so an, dafi er den Revolver auf oder 
nieder bewegt. Dement sprechend ist das Ausfuhrungsbeispiel 4 
5 ein Mikroskop, welches keine Fokussieroperation nach dem 
Drehen des Revolvers erfordert, und welches einen hohen 
Bedienkomfort hat. 

Fig. 10 veranschaulicht ein Objektivlinsensystem, dafi in 
dem Ausfuhrungsbeispiel 5 der vorliegenden Erfindung verwen- 

10 det wird. Im Unterschied zu den oben beschriebenen Ausfuh- 
rungsbeispielen 1 bis 4 ist das Ausfuhrungsbeispiel 5 fur 
jede der an dem Drehrevolver 3 befestigten Objektivlinsen 
mit einem Def okussierungskorrekturmechanismus ausgeriistet , 
welcher verwendet wird zum Korrigieren des def okussierten 

15 Zustandes jeder der Objektivlinsen an der Stufe des Befesti- 
gens der Objektivlinsen an dem Revolver 3 oder der Vorberei- 
tungsstufe fur die Mikroskopie . Das Objektivlinsensystem 
besteht aus einer ersten Linsenkomponente 2.6, die den Ein- 
fall von Licht von einer Probe gestattet, einer zweiten 

20 Linsenkomponente 17 zum Bilden der zu beobachtenden Abbil- 
dung und einer f okussierenden Linsenkomponente 18 , die den 
Abbildungspunkt nach vorn oder zuruck einstellen kann. Wenn 
die. fokussierende Linsenkomponente 18 in Richt\ing der ersten 
Linsenkomponente 16 verschoben wird, wie es in Fig. 10 A 

25 gezeigt ist, entfernt sich der Abbildungspunkt von der 

zweiten Linsenkomponente 17, und wenn die Fokussierlinsen- 
komponente 18 in Richtung der zweiten Linsenkomponente 17 
bewegt wird, wie es in Fig. 10 B gezeigt ist, wird der 
Abbildungspunkt zur zweiten Linsenkomponente 17 hin verscho- 

30 ben. Indem jede Objektivlinse mit einem solchen Mechanismus 
zum Bewegen der Fokussierlinsenkomponente wie oben beschrie- 
ben. ausgeriistet wird und indem zuvor der def okussierte 
Zustand der Objektivlinse korrigiert wird, ist es. moglich, 
ein Mikroskop zu .erhalten, welches keine langwierigen Proze- 

35 duren zum Fokussieren nach dem Andern des Beobachtungsver- 
groEerungsniveaus durch Drehen des Drehrevolvers erfordert 
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und welches einen hohen Bedienkomf ort hat, wodurch es dem 
Mikroskopierer gestattet 1st, sich ausschlieSlich der Mikro- 
skopie zu widmen. 

5 



) 



Patentansprtichft 
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1. Optisches Mikroskop mit einer Detektoreinrichtung (4) 
zum Detektieren einer von mehreren Objektivlinsen (10 , 11, 
5 12); einem elektrischen Revolver (3), der eine Schaltein- 
richtung zum Umschalten zwischen den Objektivlinsen auf- 
weist; und mit einer Fokussiereinrichtung (6) zum Bewegen 
eines Obj ekttragers (8) oder des Revolvers (3) entlang einer 
optischen Achse, urn jede der an dem Revolver (3) befestigten 

10 Objektivlinsen (10, 11, 12) zu fokussieren, wobei das opti- 
sche Mikroskop aufierdem eine Eingabeeinrichtung (1) zur 
Eingabe von Daten, eine Speichereinrichtung (2) zum Spei- 
chern der mittels der Eingabeeinrichtung eingegebenen Daten 
und eine Steuereinrichtung aufweist; 

15 dad.urch gekennze'ichnet, 

daS die Speichereinrichtung so angeordnet ist, dafi sie 
eingegebene Daten speichert, die eine Parafokalitatsposition 
entlang der optischen Achse des Objekttragers oder des 
Revolvers darstellen, wobei die Parafokalitatsposition der 

20 fokussierten Einstellung jeder der Objektivlinsen ent- 
spricht, und 

dafi die Steuereinrichtung (5) mit der Eingabeeinrichtung 
(1) und der Speichereinrichtung (2) verbunden ist; wobei die 
Steuereinrichtung (5) die Parafokalitatsposition derjenigen 

25 Objektivlinse (10, 11, 12) liest, die beim Umschalten der 

Linsen mit dem elektrischen Revolver (3) in den Strahlengang 
eingefiigt wurde, und wobei die Steuereinrichtung (5) ein 
Steuersignal an die Fokussiereinrichtung (6) ausgibt, urn 
letztere zu veranlassen, den Objekttrager (8) oder den 

30 Revolver (3) entlang der optischen Achse zu der zuvor einge- 
gebenen und ausgelesenen Parafokalitatsposition so zu bewe- 
gen, dafi die umgeschaltete Objektivlinse ihre Paraf okalitat 
beibehalt. 

35 2. Optisches Mikroskop nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 

zeichnet, dafi die Fokussiereinrichtung (6) ein Motor zum 
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Bewegen des Objekttragers (8) oder des Revolvers (3) entlang 
der optischen Achse ist. 

3. Optisches Mikroskop nach Anspruch 1 oder 2, dadurch 
5 gekennzeichnet , daS der Objekttrager (8) oder der Revolver 

(3) mit einem Positionserf assungssensor (14) ausgestattet 
ist . 

4. Optisches Mikroskop nach Anspruch 3, dadurch gekenn- 
10 zeichnet, daS der Motor (6) derart gesteuert wird, dafi die 

Posit ionsdat en von dem Positionserf assungssensor (14) des 
Objekttragers (8) oder des Revolvers (3) gleich der aus. der 
Speichereinrichtung (2) herangeholten Paraf okalitatsposition 
sind. 

15 

5. Optisches Mikroskop nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet , daS jede Objektivlinse eine den Lichteinfall von 
einer Probe ermoglichende erste Linsenkomponente (16) , eine 
das zu betrachtende Bild erzeugende zweite Linsenkomponente 

20 (17) und eine Fokussierlinse (18) aufweist, die zwischen der 
ersten und der zweiten Linsenkomponente variabel angeordnet 
ist, urn den Ort desjenigen Bildpunktes zu variieren, wo das 
zu betrachtende Bild angeordnet ist. 
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